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Abstract: 
We have developed a novel location estimation method that is based on the Viterbi algorithm. Using this 
method enables us to estimate the most likely location at several 10 nsec by using past location transition and 
signal detection. In addition, the system implementing this method can be composed of a single LSI. 
Since the Viterbi algorithm has two functions, signal detection from noisy received signal and fmding a 
maximum likelihood sequence path, this method can be applied to location estimation. The level of the received 
signal is proportional to the distance between the move terminal and the fixed node. The trellis of Viterbi 
decoder encoder is similar to the track of moving terminal. 
We demonstrated the proposed location estimation method on the Viterbi algorithm by the field test using 
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め単位として最適格子配列を述べる。最後に 8x8x8の 3 
次元モデルを用いたフィールド試験により、検証した結果
を示す。 
2 ．ビタビアルゴリズムを用いた 3 次元位置検出の原理
図 1は提案するビタビアルゴリズムを用いた 3 次元位
置検出モデルを示したものである。 
本モデルは、3 次元を移動する端末と設置位置が固定し
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送信タイミングでは no、n1、n2、 fl3S fl4S fl5、 fl6 の近傍
にいるはずである。 






























② 送信された信号は、 td間隔で受信され続ける。 
③ 移動端末は最大移動距離が設定され、次の送信までの
間に動ける最大範囲は、格子点 1区間の距離を超えな
い。本例では、格子点 no 近傍にいる移動端末は次の 
(b）トレリス線図 



















図 4 各セルの重心を格子点とした格子配列 
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図 3 位置検出回路構成 
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・充填率 74%(J2 't /6) 
隣接する格子数 12 
面心立方格子構造の充填率は 74％になるのに対し、単
純立方格子構造では充填率はたった 53% (t/6）である。 




























































図 6 各格子点からの受信信号レベル情報間距離 
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図 7 有限地板上モノポールアンテナの放射特性 
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図 9 全方向に均一なアンテナ利得 
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'4 '4 固定万ド 円偏導マ 
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図 12 実験風景と固定ノード 
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図 13 移動機の 1サンプル当り移動距離の確率密度 






ンテナとして 3つの線状アンテナを xyz軸上に設けた 42t 
ステラジアンアンテナを考案した。 
・3次元位置推定するための、最適セル構造を考え、面心
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